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 第1章 序論 では、研究の背景、従来の研究、本研究の目的及び本論文の構成について述べた。 




















































（２）リハビリ評価システム（Rehabilitation Assessment System (ＲＡＳ)） 
今まで下肢運動機能回復の評価は，殆ど主観的であるが，本研究は、定量的な評価方法を提案した。評
価方法の検証は治療師と一緒にしなければならないが，本論文は理論方法だけを提供した。評価方法には，
二つの新たな概念、「健康帯（Helth Belt）」と「健康評定指数（ＨＡＩ（Health Assessment Index））」
を導入した。そして，関節の外在表現と運動に関する筋肉のパフォーマンス情報を総合して下肢の回復の
度合いを計算する。 

















装着者動作意思の推定モジュール（Motion Intent Parse (MIP）、リハビリ評価-Rehabilitation Assessment 
System (RAS)、運動軌跡の計画-Motion Program Planning(MPP)などを研究・開発しました。（４）シミ
ュレーション方法を利用して、提案した方法、機能モジュールを検証し、有効性が分かりました。  
これからも，ユーザーに満足できるようなリハビリシステムを提供できるよう努力しに行く。これから
下記のことに取り組んで行きたい。（１）下肢麻痺患者本人が簡単に使用できる操作系を構築する；（２）
コンパクト化，低コスト化などに力を入れる；（３）本システムの改善とリハビリロボットとしての有効性
を実機に行う。 
〈試験（試問）の結果の要旨〉 
学位請求の論文、ならびに関連分野に関する学識についての試問を行った結果、博士（工学）の学位を
受け取るに充分な学識を有していること、審査（試問）委員全員の一致により認めた。 
